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Abstract: Severely impaired people in vision need seeing-eye dogs, however, it takes long time and 
costs a lot of money to train them. In addition, not all candidate dogs may be grown as seeing dogs. 
Therefore, available number of seeing-eye dog is very few and far from to satisfy actual demand. 
Some efforts are made to develop a robotic seeing-eye dog. In this paper, emulation of 
seeing-eye dog using Android terminal and ultrasonic sensor is discussed. An obstacle is 
recognized by introduction of image processing and an ultrasonic sensor. Obstacle avoidance by 
the voice guidance from an Android terminal is performed after that. As a result, it succeeded in a 

































Bluetooth 通信モジュールを通し Bluetooth で Android 端
末と通信を行っている．本研究で制作した装置の外観を図
2.1 と図 2.2 に示す． 
 
†愛知工業大学 工学研究科電気電子工学専攻(豊田市) 










図 2.2 装置外観(側面) 
  
図 2.1 装置外観(正面) 
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値が与えられている場合，これを(33, 37, 39, 54, 57, 78, 76, 
88, 129)の順に並べ，この中央の値 57 を注目画素である







































図 3.4 にそれぞれの係数を示す． 
 







−1 0 1�    �−1 −2 −10 0 01 2 1 � 
水平方向𝑔𝑔𝐻𝐻𝐻𝐻      垂直方向𝑔𝑔𝑉𝑉𝐻𝐻 
図 3.4 水平方向・垂直方向の Sobel フィルタ係数 
 
 
































図 3.3 ガウシアンフィルタ係数 
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を行った画像を図 3.8 に示す． 
 
 




反転させている．これを図 3.9 に示す． 
 
 



























図 3.10 元画像のエッジ処理画像 
 
 
























































































図 3.10 元画像のエッジ処理画像 
 
 















































































































































































図 4.2 白色の植木鉢 
 
 
図 4.3 白色の植木鉢のエッジ画像 
 
 




















図 4.6 インターロッキングブロックの歩道 
 
 
図 4.7 舗装された道路のエッジ画像 
 
 










状況を略式化した図を図 4.9 に示す． 
 
 


















図 4.2 白色の植木鉢 
 
 
図 4.3 白色の植木鉢のエッジ画像 
 
 




















図 4.6 インターロッキングブロックの歩道 
 
 
図 4.7 舗装された道路のエッジ画像 
 
 










状況を略式化した図を図 4.9 に示す． 
 
 




















クセル数は 4931，右のピクセル数は 2798 であるので右




図 4.10 障害物認識(正面) 
 

























状況を略式化した図を図 4.13 に示す． 
 
 













図 4.14 障害物認識(正面) 
 






図 4.15 障害物認識(左 45 度) 
 



























図 4.16 障害物認識(左 90 度) 
 
 その後，元の進行方向から 45 度右に向いた時に画像
処理を行い図 4.17 の通り前方に障害物がるため，さらに
右に 45 度に向くように指示が出された． 
そして元の進行方向から 90 度向き画像処理を行うと図






図 4.17 障害物認識(右 45 度) 
  
 


















図 4.19 障害物認識(正面) 
 
 
図 4.20 障害物認識(左 45 度) 
 
4・3 画像処理の FPS 
 本研究で用いた画像処理のFPSは表 4.1の様になった．
FPS とは 1 秒あたりに処理されるフレーム数を表す単位
である．本研究の画像処理おいて誤検出防止のために 5
フレーム連続して中央ピクセル数が閾値を超えた時のみ
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図 4.17 障害物認識(右 45 度) 
  
 


















図 4.19 障害物認識(正面) 
 
 
図 4.20 障害物認識(左 45 度) 
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図 4.21 障害物認識処理においての FPS グラフ 
障害物無し 
障害物あり 
誤検出防止用フレーム数 
(秒) 
FPS 
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